












AXIAL VIBRATION REDUCING METHOD USING MULTI-COIL MOTOR 
 
小林智和 





Axial vibration occurs when an unbalanced motor rotates and the centrifugal force acts on it．
That is the main cause of the noise and the performance degradation．A multi-coil motor system 
has been proposed as a motor realizing high precision driving．This paper proposes axial 
vibration reducing method controlling not only rotary torque but also magnetic attractive force 
against the axis of rotation by using multi-coil motor．Using MATLAB/Simulink simulation，
the axial vibration reduction is shown． 











































図 1 マルチコイルモータ 
 
 























































図 4 回転軸振動の対処法 
(3) ハニカム構造型ベクトル量子化器 
図 5にハニカム構造型ベクトル量子化器を示す． 












 図 6 に提案モータを示す．従来のマルチコイルモータ
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軸振動を低減させるのに最適なコイルを選ぶ． (図 8) 
 
 





































































































































































































































𝜔𝜑𝑓 sin(𝜃 − 𝜋)
𝜔𝜑𝑓 sin(𝜃 − 𝜋)






























































































































































































































































𝑉𝑢1 + 𝜔𝜑𝑓 sin 𝜃
𝑉𝑢2 + 𝜔𝜑𝑓 sin 𝜃
𝑉𝑢3 + 𝜔𝜑𝑓 sin 𝜃
𝑉𝑢4 + 𝜔𝜑𝑓 sin(𝜃 − 𝜋)
𝑉𝑢5 + 𝜔𝜑𝑓 sin(𝜃 − 𝜋)
















表 1 シミュレーション条件 
 
 
 図 9に U相の駆動電圧を示す．従来のマルチコイルモ
ータでは U 相の U1，U2，U3 に駆動信号が入力されて
いたが提案したモータではさらに U4，U5，U6が追加さ
れている．図 10 にアンバランスの位置と U1，U2，U3
のコイルを Us，U4，U5，U6のコイルを Utとした時の







図 9 U相の駆動電圧 
 
 
図 10 Usと Utの駆動電圧 
 
 従来のモータと提案の回転軸振動低減モータの振動の











initial unblance position(vector number) 6
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